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Physical Leng也 Mass Inertia World Redundancy
QuantitiesRobot (link,radius) Moment orDOF
Fingers&Hand 1-5 0.5-50 1.0-50.0 CentimeterHighly
【centimeter】 ×10-2【kg】 ×10-6【kgm21 World Redundant
HumanAm 10-30 0.2-2.0 0.5-5.0 Deca- Universal
【centimeter】 Bg] X10-2lkgm2] CentimeterWorld Joints(Wrist&Shoulder)




























arm linkllength l1 0.175 回
link21ength l2 0.170 rm]
link31ength ∫3 0.060 【m ]
link41ength l4 0.060 lm]
linklcylinderradius r1 0.0247 lm]
link2cylinderradius γ2 0.0223 回
link3cuboidheight h3 0.060 tm]
link3cuboiddepth d3 0.021 [m]
link4cyinderradius r4 0.509 【m]
linklmass ml 0.335 【kg]
link2mass m2 0.266 [kg】
link3mass m3 0.0756 [kg]
･link4mass m4 0.00488 【kg】
linklinertiamoment Il 9.07×10-4 [kgm2】
link2inertiamoment I2 6.73×10~4 [kgm2]

























W(k;△x,i)-言… JT△x)TH… JT△小 言△xT (2I2-kJHJT )△x (15)
と定義しよう.また,次のような式の変形が成立することにも注意する.



































































































































Time Sampling-TimeforRunge-Kutta 0.25 [m s]
Gain p-galnOntaSk-space k changed H
D-gainforJOint1 C1 0.60 日
D一gainfbrjoint2 C2 0.24 日
D-gainforJOint3 C3 0.036 日
D-gainforjoint4 C4 0.0078 日




9.9067910e-03 5.7745657e-03 4.8854899e-04 -1.1000662e-06
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ufi-一- (fdCOSOo)(% )T-(fdSinOo)(% )T
･(ll)iA (yl,-Y21)e,i-1,2
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E(x(i),i(i))≦去 V(i)≦ 篭e-a{q''l･ an'}t























uoi - -(-1,i((% )TsinOo- (% )Tcosoo)E-I(β△o･α6,,i-1,2 (80)
とすれば,過渡応答は滑らかになる.実際,α-0.08としたときのシミュレーション結
果を図16に示す.
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